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Vyznam a pouZiti

Synchronni stroje jsou dodnes négFitejSimi elektrickymi stroji pro vyrobu elektrické
energie. Tyto synchronni generatory nazyvané tl€rnatory jsou nefastji trojfazové.
Alternatory, které jsou v elektrarnach pobidy parnimi nebo plynovymi turbinamitip
rychlosti ot&enf 3000 mift a nazyvaji seurboalternatory nebo jsou-li poh&my vodnimi
turbinami @i rychlosti obvykle podstatnnizSi nazyvaji séaydroalternatory. Pozdji se
synchronni stroje zaly pouzivat také jako motory, jednak jakgnchronni kompenzatory
(pro zlepSovani diniku v elektrické siti), jednak pro pohony velky&erpadel, ventilatdr a
kompresoit (pramyslovych z&izeni, které nevyZadugiasté spoushi a pracuji s konstantni
rychlosti a s malo prognnym zatizenim). S rozvojem polovodvé a vypdetni techniky se
synchronni motory uplatiji i v oblasti pohoti stizenim rychlosti a polohy a to jak u polion
velkych vykori fadow¥ megawatfi, tak i u malych vyko@ v oblasti ptimyslové
automatizace a robotiky (tzv. servomechanismy)

1. Zaklady konstrukce synchronnich stroji

Stator synchronniho stroje séili$ neliSi od statoru asynchronniho stroje a objah
trojfdzové vinuti, které je umisio v drdZkach. Na rotoru je pak unifet budici vinuti
napajené stejnosfimym proudem fes skraci krouzky a kartée. Podle provedeni rotoru se
rozliSuji dva zakladni typy synchronnich sirog sice stroje s vyniklymi pély ( hydrostroje )
obr.1a) a stroje s hladkym rotorem ( turbostropdoi.1b). Synchronni stroje s permanentnimi
magnety maji misto budiciho vinuti na rotoru magnet

Chlazeni synchronnich stfoje vzduchové, u stréjvysokych vykoii vodikové a vodni.
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Obr.1 Mozné konstrui typy synchronnich strij
a) stroj s vyniklymi pdly, b) stroj s hladkym coem

2. Princip ¢&innosti synchronniho stroje

Statorové vinuti je obdobné jako u asynchronnihdomwo. Rotorové vinuti je napéjeno
stejnosnirnym proudem, ktery vybudi stejnosmé magnetické pole, které se uzavirésp
stator.




Generétor: Ot&i-li poharéci stroj, (nap.turbina) nabuzenym rotorem indukuji se v
jednotlivych civkach statoru iétlava napti, sinusového gibéhu, kterd jsou v jednotlivych
civkach vzajemaicasow posunuté o Ghel 120

Pripoji-li se ke svorkdm vinuti statoru trojfazovatz (tzn., ze se alternator zatizi),
vinutim statoru bude prochazetidavy elektricky proud. Prochazi-li vinutim statostfidavy
trojffazovy proud, vznikd stefn jako u asynchronniho stroje ¢teé magnetické pole
s ot&kami ns; , které ma stejnou rychlost ¢&ni jako rotor a jeho magnetické pole, skluz
(rozdil ot&ek) stroje je tedy nulovy. Proto se stroj nazyvacsyonni. Rotor stroje vychylen
oproti magnetickému poli o &ty kladny Ghel (pedbiha).

ng=n,s=0 f,= pd;icl

Motor: Konstrukingé je motor obdobny synchronnimu alternatoru. Stator motoru je
piipojen ke trojfazové gidavé siti, proud statoru

M vytvori tocivé magnetické pole, které se &ta
synchronni rychlosti. Rotor vytigjici magneticky
Mmaxb===cmmmecemeopames tok je vtazen do tvého pole a otf se stejnymi —

synchronnimi ot&ami. Velikost momentu motoru
je v zavislosti na rychlosti konstantni a je zavisla
pouze na zéaporném Uhlu vychyleni rotoru
(zpoatuje se) oproti magnetickému  poli.
Maximalni mezni hodnota tohoto momemig.x je

pfi tomto Uhlu rovném 2. Jeho zvySenim dojde
0 Ns1 k vypadku ze synchronismu a motor se zastavi

i o (poruchovy stav doprovazeny proudovymi a
obr.2 Momentova charakteristika  momentovymi razy).

synchronniho motoru

3. Zptsoby spous¥ni afrizeni rychlosti synchronniho motoru

NejpouZivagjsi zpisoby rozishu

a) asynchronni rozh : krom® budiciho vinuti je na rotoru umdsib jeSt tlumici
(rozbshové) klecové vinuti. Motor se tedy rozbiha jako asynchromotor nakratko, po dobu
rozkehu je budici vinuti odpojeno. Jakmile motor dosahn&kgtélizké synchronnim, nabudi
se a rotor se vtahne do synchronismu.

b) rozkth pomocnym motorem pro rozkh se pouzije bdi budi (stejnosmirny
generator), ktery je umist na Hideli motoru, nebo rozthovy asynchronni motor, ktery se
pouziva pro rozéhy stroji vysokych vykori. Tento typ rozbhu se tén¥ nevyuziva.

c) fizeny rozkh - motor je napajen z&nice kmitaitu umozujiciho plynulé zvySovani
kmitogtu :

Rizeni otéek synchronniho motoru

Ot&ky Ize tidit plynule znénou kmitatu napajeciho napi. Lze k tomu pouzit vykonové
polovodiové nenice. Pro regulované pohony se synchronnimi motory seiyejuhegimé
meéni¢e kmitaitu ( nag. ventilovy pohon), neboipmé neni¢e kmitaitu tzv. cyklokonvertory.
MozZnost skokové zimy synchronnich oté&k znmenou pdtu pok se nevyuziva..

4. Specialni provedeni synchronniho motoru

Krokové motory

Konstrukce atizeni pohybu je iizpasobenokrokovému reZimu.. Zménou polohy
magnetického toku na statoru (kterd se uskiteliskrété po krocich) fisobi na zubovy
(popr. drazkovany) rotor, vznika synchronizd (reluktani) moment zpsobujici pootdeni
rotoru do nové rovnovazné polohy, ve které je miniméalnimatigky odpor (reluktance).
Velikost kroku je dana ptem fézi na statoru, ptem po6h a zpisobemiizeni (s plnym
krokem - symetrické; s polasnim krokem - nesymetrické).
Vhodnym postupnym #tdanim ve vedeni proudu ve fazovych vinutich na statortv&xc
k nespojitému (fetrzitému) pohybu rotoru — krokovani. Uhel (dréaha) pohigbpak Gnérna
poctu impulzi (krokd), rychlost pohybu je pak ima kmitastu fidicich impula.

Charakteristické pouziti KM s vyuZitim jeho hlaviiégnosti je pro polohovani pracovniho
mechanismu tj v otéené reguléni smyce (bez zptné vazby). Je to vlastmejjednodussi
prevedeni digitalni informace na mechanickou polohu - Gheteatp- drdhu rotoru.




